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を提案し，微細作業における操作性と作業性を向上させている。このシステムを適用し， 2 [J.L mJ の微小対象物の位
置決めを0.1 [μmJ 以内の精度で行うとともに，回転操作による微小対象物の姿勢制御も安定に行えることを実証し
ている。さらに，微量接着剤の高精度安定塗布による接着組立を提案し，微小構造物の立体的な組立を実現している。
以上のように，本論文は微細作業を実現するための要素技術を確立するとともに，これらに基づき組立システムを
構築し実証を行っており，マイクロロボットや微小機械の実現に大きく貢献するとともに，学術的にも価値ある知見
をもたらしており，博士(工学)の学位論文として価値のあるものと認める。
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